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Disposltif pour protegee des Intemperles le conducteur d'un cyde motorise du genre scooter ou motocy- 
clette. 

(57) Le dispositrf de Finvention comprend: un stabilisateur 
ae vertical rt6 (34) fixe au chassis du cycle motorise et com- 
prenant deux gyrostats (40) a un degre de liberty couples 
par engrenages et dont ies axes de precession OCX) sont 
verticaux quand le cycle est en equilibre sur un sol horizon- 
tal; un train hydraulique (52) a fluids vtsqueux comprenant 
un carter fixe au chassis du cycle motorise et un amre frei- 
ne, attelable par un embrayage a farbre de precession de 
Pun des gyrostats (40) du stabilisateur de verticalita; una 
pairs de bequiiles dont chacune est mue par un moteur 
electrique demultiplie par un reducteur avis et comporte un 
limfteur de couple par coupure de PaJimentatfon du moteur 
a I'appui de la bequiBe sur le sol; et une carrosserie close 
(20) etanche a la pluie et au vent taisant corps avec le cy- 
cle motorise et logeant le stabilisateur de vehjcaGte (34). 
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Dispositif pour proteger des intemperies le conducteur d ! un cy cle 
motorise du genre scooter ou motocyclette 

5 

L" invention concerne un dispositif pour proteger des intemperies 
le conducteur d'un cycle motorise du genre scooter ou motocyclet- 
te par une carrosserie close. 

10 Les conducteurs des cycles motorises n'ont pu, jusqu'a present, 
etre proteges que partiellement des intemperies par un pare-brise 
et des protege-jambes, et cela en raison de 1 1 instability 
naturelle de ces vehicules aux faibles vitesses et a 1' arret. 

15 Cette instability oblige alors le conducteur du cycle motorise 
a maintenir la verticalite de son vehicule en faisant descendre 
ses pieds jusqu'au sol pour y prendre appui f cette manoeuvre 
necessitant deux larges passages incorapatibles avec une carxosse- 
. rie parfaitement close. 

20 

Pour stationner, le conducteur du cycle motorise doit faire une 
manoeuvre delicate pour en descendre, tout en maintenant son 
vehicule au voisinage de la verticalite pour en eviter la chute, 
et il doit enfin mettre en place, manuellement ou au pied, une 
25 ou deux bequilles. 

L * invention a notamment pour but de remedier aux inconvenients 
precites . 

30 Elle propose a cet effet un dispositif pour proteger des 
intemperies le conducteur d'un cycle motorise du genre scooter 
ou motocyclette, ce dispositif comprenant : 

- un stabilisateur de verticalite, fixe au chassis du cycle 
35 motorise, comprenant deux gyrostats a un degre de liberte, 

couples par engrenage et dont les axes de precession sont 
verticaux quand le cycle est en equilibre sur un sol horizontal; 

- un frein hydraulique a fluide visgueux comprenant un carter 
40 fixe au chassis du cycle motorise et un arbre freine, attelable 
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par embrayage a l'arbre de precession de I'un des gyrostats du 
stabilisateur de verticalite; 

- une paire de bequilles dont chacune est mue par un moteur 
5 electrique demultiplie par un reducteur a vis, et comporte un 

limiteur de couple par coupure de 1' alimentation du moteur a 
l'appui de la bequille stir le sol; et 

- une carrosserie close etanche & la pluie et au vent faisant 
10 corps avec le cycle motorise et logeant le stabilisateur de 

verticalite. 

Le dispositif de l 1 invention permet ainsi de proteger le 
conducteur du cycle motorise par une carrosserie close permettant 
15 la conduite interieure en ville, stir route et stir tous chemins 
habituellement pratiques par ce genre de vehicule. 

Le dispositif de 1' invention substitue une stabilisation 
electromecanique de la verticalite du cycle motorise a I'arrSt 
20 ou a f aible vitesse* a la stabilisation de la verticalite par les 
membres infer ieurs du conducteur, comme c'est le cas jusqu'a 
present. 

Le stabilisateur de verticalite est un dispositif electromecani- 
25 que constitue par un groupe de deux gyrostats, a un degre de 
liberte, dont les axes de precession sont verticaux et situes de 
part et d* autre du plan de symetrie du vehicule. Ces deux 
gyrostats sont couples symetriquement entre eux par des roues 
dentees de maniere a pivoter en sens opposes autour de leurs axes 
30 de precession respectifs. 

Ces gyrostats ont des volants entraines en sens inverses l'un de 
1' autre a des vitesses elevees, pax exemple comprises entre 3000 
et 24 000 tours/minute, par des moteurs electriques alimentes sur 
35 le reseau de bord du cycle motorise. 

Le groupe des deux gyrostats est fixe sur le chassis du vehicule. 
A 1* arret, la chute du vehicule, due a son instability naturelle, 
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est notablement ralentie par le groupe des deux gyrostats qui 
sont alors animes d'un mouvement de precession. L' action d'une 
force exterieure sur la precession a pour effet d'agir sur la 
chute du vehicule. 

5 

En contrariant la precession, la chute est acceleree tandis qu'en 
accelerant la precession, la chute est contrariee. Pour une 
acceleration energique de la precession, le vehicule se releve 
et revient a la verticale. 

10 

En arretant la precession du stabilisateur par gyrostats couples, 
ce stabilisateur n'a plus aucune action sur la chute du vehicule. 
En reduisant la precession, I 1 action sur la chute est reduite. 

15 La structure et le principe du f onctionnement de ce stabilisateur 
electromecanique par gyrostats couples sont decrits dans les 
Brevets f ran£ais No 348 872 du 25 novembre 1904 et No 419 707 du 
15 avril 1910. 

20 Cependant, en circulation a vitesse normale, les forces exercees 
par le stabilisateur electromecanique de verticalite s'ajoute- 
raient aux forces habituelles de maintien de l'equilibre du 
cycle. II en resulterait une diminution de manoeuvrabilite du 
cycle motor ise, ce qui conduirait a l'emploi d'une interdiction 

25 mecanique de la precession, laquelle interdirait egalement de 
ramener les gyrostats a leur position de repos. 

Le dispositif de 1* invention remedie a cet inconvenient par 
l'emploi du frein hydraulique defini precedemment, qui est 
30 embrayable sur l f arbre de precession de Tun des gyrostats et qui 
permet de s'opposer a leur precession tandis que le retour lent 
a leur position de repos est permis. 

Selon un mode de realisation donne a titre d'exemple non 
35 limitatif , ce frein hydraulique comprend : 



- un carter cylindrique etanche, 
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- un stator constitue par un empilement de rondelles planes 
espacees regulierement et solidaires du carter; 

- un rotor constitue par un empilement de rondelles planes 
5 espacees, de diametre sensiblement infer ieur au carter, imbri- 

quees sans les toucher entre les rondelles du stator et fixees 
en leur centre sur un arbre dont les paliers sont a billes pour 
lui assurer de faibles jeux et un faible frottement; 

10 - un joint etanche a faible frottement; et 

- tine huile a viscosite elevee remplissant les espaces libres du 
carter. 

15 Conformement aux lois concernant la viscosite et la capillarite, 
un couple resistant proportionnel au coefficient de viscosite et 
fonction, d f une mani^re rapidement croissante, de la vitesse 
angulaire, apparait entre 1' arbre et le carter. 

20 Ainsi, ce frein hydraulique permet le retour lent des gyrostats 
a leur position de repos et s v oppose energiquement a leur 
precession, de telle faqton que leur action sur la stabilite du 
vehicule soit neglige able. 

25 Pour prendre le s tationnement , le conducteur d'un cycle mo to rise 
d'un genre connu jusqu'a maintenant doit effectuer les manoeuvres 
suivantes : 

- ralentir, s ' arreter en posant un pied k terre, le cycle etant 
30 incline du meme cote; arreter le moteur du cycle; descendre du 

cycle a terre tout en maintenant le cycle incline; et mettre en 
place manuellement une ou deux bequilles. 

Pour quitter le s tationnement, le conducteur doit effectuer les 
35 manoeuvres precitees en sens inverse. 

Cependant, ces manoeuvres presentent des inconvenients . En effet, 
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descendre du cycle a terre, mettre en place les bequilles, son 
des manoeuvres delicates qui peuvent etre dangereuses, particu- 
lierement si le vehicule est lourd. En outre, poser un pied a 
terre n'est possible qu'en I 1 absence d'une carrosserie close. 

5 

Le dispositif de l 1 invention remedie a ces inconvenients par 
1* utilisation des deux bequilles motorisees definies precedent- 
merit. Ces bequilles sont telecommandees par le conducteur de 
l'interieur de la carrosserie avant 1'arrSt du stabilisateur par 
10 gyrostat. Ces bequilles motorisees selon 1" invention s'arrdtent 
en touchant le sol et ne peuvent alors se relever. 

Chaque bequille est constitute par un moteur electrique et un 
rtducteur a vis sans fin sur l'arbre de sortie duquel est 
15 clavetee une manivelle de longueur convenable termin6e par un 
patin ou une petite roue facilitant les manoeuvres de garage. 

Chacun des moteurs est avantageusement place au niveau du 
plancher de la carrosserie de telle maniere que l'axe de la 
20 manivelle soit voisin de la perpendiculaire au plan de symetrie 
du cycle motorise. 

Chaque moteur est equipe d'un interrupteur limiteur de couple a 
la descente et d'un interrupteur limiteur de course ou de couple 
25 a la remontee . 

Des que la bequille s'appuie sur le sol r quelle que soit sa 
denivellation par rapport aux deux roues du cycle motorise, le 
mouvement de la bequille s'arrete. La reduction a vis sans fin 
30 interdit sa remontee. Ainsi, les deux bequilles se mettent en 
place quand le v6hicule est encore stabilise. 

La carrosserie close suivant 1 * invention comprend avantageusement 
une porte de sortie a droite et une porte de sortie k gauche, un 
35 coffre contenant le stabilisateur de verticalite, ainsi que des 
glaces transparentes en verre ou en matiere plastique sur le 
devant, les cotes et 1 ' arriere . 
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Pour stationner, le conducteur du cycle motorise, protege par une 
carrosserie close a conduite interieure et stabilise par 
gyrostats effectuera les manoeuvres suivantes : 

5 - ralentir, debrayer le frein hydraulique, appuyer sur un bouton 
"descente bequilles"; arreter les moteurs du cycle et des 
gyrostats par une cle de contact; ouvrir la porte de la carrosse- 
rie et descendre a terre comme d'une automobile a conduite 
interieure . 

10 

Pour quitter le s ta t ionnemen t , le conducteur executera les m§mes 
manoeuvres en sens inverse. II remontera les bequilles en 
appuyant sur un bouton : "remontee bequilles". 

15 La stabilisation de la verticalite d f un cycle motorist a conduite 
interieure, par des gyrostats couples a un degre de liberte, peut 
etre realisee suivant differents modes, qui peuvent etre tres 
simples ou plus perf ectionnes . 

20 Ces differents modes different entre eux par le choix des moyens 
d' action appliques au stabilisateur de verticalite pendant les 
arrets du cycle motorise* 

Dans un premier mode de realisation de 1" invention, que l'on peut 
25 appeler "mode statique", le dispositif est particulierement 
simple* 

Dans une forme de realisation, ce dispositif comprend : 

30 - le stabilisateur a gyrostats couples, dont les moteurs des 
volants sont alimentes sur le reseau de bord du cycle motorise; 

- le frein hydraulique dont le carter est fixe sur le chassis du 
cycle et dont l'arbre freine peut etre attele par un embrayage 
35 d'un type connu, tel qu'un embrayage a cones, a disques ou a 
dents de loup; 
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- des ressorts a boudin fixes entre les carters des gyrostats 
pour les ramener en position de repos; 

- une paire de bequilles telecommandees ; et 

5 

- une carrosserie close etanche a la pluie et au vent, comme 
defini precedemment. 

Le conducteur du cycle motor ise qui s'arrete doit d'abord 
10 debrayer le frein hydraulique et ensuite maintenir, avant et 
pendant l 1 arret, son vehicule au voisinage de l'equilibre au 
moyen de deux manoeuvres con join tes ou non. Pour cela, il d&place 
la position du centre de gravite du cycle par rapport a ses 
points d'appui en deplagant lateralement son corps et en 
15 deplagant lateralement le point d'appui avant du cycle au moyen 
de son guidon. Ces manoeuvres sont rendues possibles par le 
ralentissement de la chute, du au stabilisateur a gyrostats 
couples en precession libre. 

20 Dans le cas ou le conducteur decide de stationner, il telecom- 
mande la descente de ses bequilles et peut alors ouvrir la porte 
de la carrosserie et descendre de son vehicule. Pour quitter le 
stationnement, le conducteur doit effectuer les manoeuvres 
inverses . 

25 

Ainsi, dans ce premier mode de realisation de 1' invention, les 
moyens d' action sur le stabilisateur de verticalite, employes 
pendant les arrets du cycle mo tor ise, comprennent le deplacement 
du centre de gravite du vehicule et de son conducteur par deux 
30 actions conjuguees ou non, qui sont le deplacement lateral du 
corps du conducteur et la manoeuvre du guidon du cycle. 

Dans un second mode de realisation de 1' invention, que l'on peut 
appeler "mode manuel", le dispositif s'apparente a celui du 
35 premier mode de realisation decrit precedemment. 



Dans une forme de realisation de 1' invention, le dispositif du 
mode statique est complete par une liaison mecanique debrayable 
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entre le guidon du cycle motorise et I'axe de precession de l'un 
des gyrostats couples. Cette liaison peut etre assuree par des 
moyens mecaniques class iques, par exeraple par vine tringlerie, une 
bielle, une manivelle, un cable sous gaine, etc. C'est done cette 
5 liaison mecanique debrayable qui constitue alors les moyens 
d' action sur le stabilisateur de verticalite. 

Avant l"arr§t, le conducteur debraye le frein hydraulique et 
embraye la liaison mecanique entre le guidon et les gyrostats, 
10 ce qui lui permet de maintenir l'equilibre du cycle au moyen du 
guidon en agissant ainsi sur la precession des gyrostats. 

Pour circuler, s'arrSter, stationner, descendre du cycle 
motorise, quitter le stationnement, il opere comme dans le mode 
15 statique, a l 1 exception du maintien de la verticalite qui est 
alors assure par la manoeuvre du guidon. 

Dans un troisieme mode de realisation de 1" invention que I'on 
peut appeler "mode assiste", le dispositif est plus perfectionne 
20 que celui des deux modes deer its precedemment. 

Dans une forme de realisation suivant 1' invention, le dispositif 
est le meme que celui du second mode de realisation (mode 
manuel), sauf que I'energie necessaire au redressement du 
25 desequilibre du cycle motorise n 1 est plus f ournie par le 
conducteur, mais par un dispositif electromecanique alimente par 
le reseau de bord du cycle motorise. 

Ce dispositif comprend : 

30 

- un moteur electrique reversible convenablement demultiplie 
agissant sur l'arbre de precession d f un des gyrostats par 
1 • intermediaire d f une demultiplication et d'un embrayage; 

35 - un calculateur electronique analogique; 

- une mesure electrique analogique de 1' angle du guidon. 
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Avant l'arr§t, le conducteur debraye le frein hydraulique et 
embraye l'arbre demultiplie du moteur sur I 1 axe de precession de 
I'un des gyrostats* Pour redresser un desequilibre, il agit sur 
le guidon, dont les deplacements angulaires fournissent une 
5 mesure electrique analogique a 1" entree du calculateur analogi- 
que, lequel en ex trait une mesure electrique de la Vitesse 
angulaire et de 1 1 acceleration angulaire. Ces signaux sont alors 
convenablement proportionnes, puis le calculateur en fait la 
somme, l'amplifie en puissance et 1' applique au moteur. 

10 

Ainsi, du mouvement du guidon resulte un couple redresseur 
applique aux gyrostats, sans que le conducteur n'ait d 1 efforts 
notables a exercer. 

15 Pour circuler, s'arrSter, stationner, descendre du cycle 
motorise, quitter le stationnement, le conducteur opere comme 
dans le second mode de realisation, c'est-a-dire le mode manuel. 

Dans un quatrieme mode de realisation de 1* invention que l'on 
20 peut appeler "mode automat ique" , le dispositif est encore plus 
perfectionne que les precedents. 

Dans une forme de realisation suivant 1' invention, le dispositif 
du troisieme mode de realisation (mode assiste) est conserve, si 
25 ce n'est que la mesure du mouvement angulaire du guidon est 
remplacee par une mesure de 1* angle de chute du vehicule. 

Pour realiser cette mesure, on utilise avantageusement un 
appareil constitug par un ensemble de deux petits gyroscopes 

30 couples, a un degre de liberte, similaires aux gyrostats du 
stabilisateur de verticalite et dont la precession est mesuree, 
sans la perturber, par des moyens opto-electroniques ou electro- 
magnetiques habitue llement employes dans les gyrocompas de 
navigation maritime ou aeronaut ique . Le re tour au repos des 

35 gyrosopes est realise par des ressorts doux. Le fonctionnement 
du dispositif du mode automat ique est semblable a ceux des modes 
precedents, et s'effectue comme suit : 
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- le d&sequilibre du vehicule donne naissance a une precession 
des gyroscopes de mesure, le signal qui en resulte et qui mesure 
leur angle de precession est traite par le calculateur analogique 
qui en extrait une mesure de la vitesse angulaire et une mesure 

5 de 1 1 acceleration angulaire. 

Ces grandeurs convenablement proportionnees forment un signal de 
pilotage dont l'algorithme est regie pour ramener le vehicule a 
l'equilibre, sans brutalites. 

10 

Pour circuler, s'arrSter, stationner, descendre du cycle 
mo to rise, quitter le stationnement, le conducteur procede de la 
meme maniere que dans le mode assiste, mais il n v a plus a 
maintenir la verticalit6 du cycle a l'arrSt. 

15 

On realise ainsi une stabilisation automat ique du cycle motorise 
sans intervention de son conducteur, ce qui lui permet de 
conduire son vehicule dans les memes conditions qu'une automobile 
a conduite inter ieure. 

20 

Sous un autre aspect, 1* invention concerne un cycle motorise 
equipe d f un dispositif tel que defini precedemment • 

Dans la description detail lee qui suit, faite seulement a titre 
25 d'exemple, on se refere aux dessins annexes, sur lesquels : 

- la figure 1 est une vue laterale, avec arrachement partiel, 
d'un cycle motorise a deux roues equipe d'un dispositif selon 
1' invention; 

30 

- la figure 2 est une vue de I'arriere, avec arrachement partiel, 
du cycle motorise de la figure 1; 

- la figure 3 est tine vue schematique de dessus d'un cycle 
35 motorise conforme aux figures 1 et 2 equipe d'un dispositif 

conforme au premier et second modes de realisation de 1 ' inven- 
tion; 
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- la figure 3 est une vue arriere du dispositif de la figure 3, 
conforme au premier mode et au second mode de realisation de 
1* invention; 

5 - la figure 5 est une vue analogue a celle de la figure 4 
representant un dispositif conforme aux troisieme et quatrieme 
modes de realisation de l 1 invention; 

- la figure 6 est une vue schema tique d'un dispositif conforme 
10 au troisieme mode de realisation de 1' invention; 

- la figure 7 est une vue schematique d'un dispositif conforme 
au quatrieme mode de realisation de l 1 invention; 

15 - la figure 8 represente une partie du dispositif de la figure 
7 dans tine forme de realisation particuliere; 

- la figure 9 est une vue en coupe verticale d'un frein hydrauli- 
que faisant partie du dispositif de 1" invention; 

20 

- la figure 10 est un schema d'un calculateur analogique faisant 
partie d'un dispositif conforme aux troisieme et quatrieme modes 
de realisation de l 1 invention; 

25 - la figure 11 est une vue laterale d'une bequille motorisee 
faisant partie du dispositif de 1' invention; et 

- la figure 12 est une vue arriere de la bequille de la figure 
11, en position sensiblement relevee. 

30 

On se refere tout d'abord aux figures 1 et 2 qui montrent un 
cycle motorise 10 du genre scooter comprenant un chassis 12 
supportant une roue arriere mo trice 14 et une roue avant 
directrice 16 commandee en orientation par un guidon 18. Le cycle 
35 motorise 10 est pourvu d'une carrosserie close 20 , etanche a la 
pluie et au vent, permettant de mettre le conducteur 22 du cycle 
completement a l'abri des intemperies . La carrosserie 20 comprend 
une porte de sortie a droite 24, une porte de sortie a gauche 26 , 
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ainsi que des glaces transparentes en verre ou en matiere 
plastique 28 , 30 et 32 respectivement sur le devant, les cotes 
et l'arriere. 

5 Le cycle 10 est muni d'un stabilisateur de verticalite 34 fixe 
au chassis 12 du cycle motorise 10 et qui, dans I'exemple, est 
place sensiblement au-dessus de la roue arriere 14 dans un coffre 
36 faisant partie de la carrosserie. Le stabilisateur 34 est 
destine k assurer la stabilite du cycle a 1' arret et aux faibles 
10 vitesses, de sorte que le conducteur 22 n'est pas oblige de 
prendre appui sur le sol par .1 1 intermediaire de ses membres 
inferieurs et peut ainsi rester a l'abri dans la carrosserie 20. 

Le cycle 10 est par ailleurs muni de deux bequilles motorisees 
15 38 disposees respectivement du cote droit et du c6te gauche de 
la carrosserie pour assurer la stabilisation du cycle en 
stationnement . 

On se refere maintenant aux figures 3 et 4 pour decrire plus 
20 peurticulierement la structure du stabilisateur de verticalite 34 
dans le premier mode de realisation de I 1 invention, appele "mode 
statique" . 

Le stabilisateur 34 comprend deux gyrostats 40 a un degre de 
25 liberte possedant des axes de precession respect if s XX s'etendant 
verticalement de part et d 1 autre du plan de symetrie longitudi- 
nale S du chassis 12 lorsque le cycle est en equilibre sur un sol 
horizontal . 

30 Chacun des deux gyrostats 40 comprend un bSti 42 pivotant autour 
de l'axe de precession correspondant XX et supportant un volant 
44 entraine en rotation autour d'un axe YY qui s'etend horizonta- 
lement lorsque le cycle est en Equilibre sur un sol horizontal- 

35 Les deux volants 44 sont entraines en rotation en sens opposes, 
d'une maniere sensiblement synchrone, par des moteurs respectifs 
46 alimentes a partir du reseau electrique de bord du cycle 
motorise. Ces deux moteurs tournent a des vitesses elevees 
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pouvant, par exemple, etre comprises entre 3 000 et 24 000 
tours/minute. 

Les batis 42 des deux gyrostats 40 sont couples symetriquement 
entre eux par des roues dentees 48 constitutes par deux secteurs 
dentes de forme semi-circulaire . Les deux gyrostats 40 peuvent 
ainsi pivoter en sens opposes autour de leurs axes de precession 
respectifs XX de part et d' autre d f une position de repos (telle 
que representee sur les figures 3 et 4) dans laquelle les axes 
YY des volants 44 sont alignes et s'etendent transversalement a 
l f axe de symetrie S du cycle 10. 

lie stabilisateur de verticalite 34 comprend en outre deux 
ressorts a boudin 50 (figure 3) fixes entre les b&tis ou carters 
15 42 des deux gyrostats 40 pour les ramener vers leur position de 
repos . 

Le cycle motorise 10 est en outre muni d'un frein hydraulique 52 
a f luide visqueux comprenant un carter 54 fixe au chassis 12 du 
20 cycle motorise et un arbre freine 56 pouvant etre attele par un 
embrayage 58 a 1* arbre de precession 60 de l f un des gyrostats 40 
(figure 4). Dans l 1 exemple, 1' embrayage 58 est du type a dents 
de loup. 

25 Lorsque le cycle 10 est en equilibre, les deux gyrostats 40 sont 
dans la position de repos representee aux figures 3 et 4. 

Lorsque le cycle 10 est k 1' arret ou circule a tres faible 
Vitesse , sa chute, due a son instability naturelle, est notable- 
30 ment ralentie par les deux gyrostats 40 qui sont alors animes 
d'un mouvement de precession. 

Pour que le cycle motorise se releve et revienne en position 
verticale, 1" invention prevoit des moyens pour agir sur le 
35 stabilisateur de verticalite 34 et accelerer la precession. 

Dans le premier mode de realisation de 1' invent ion , appele "mode 
statique", les moyens d* action employes pendant les arrets du 
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cycle motorise 10 comprennent le deplacement du centre de gravite 
du cycle motorise et de son conducteur par deux actions conju- 
guees ou non, qui sont le deplacement lateral du corps du 
conducteur et la manoeuvre du guidon 18. 

5 

Pour arr§ter le cycle motorise, le conducteur doit debrayer le 
frein hydraulique 52 et maintenir le cycle au voisinage de 
I'equilibre, avant et pendant 1'arrSt, au moyen des deux 
manoeuvres mentionnees precedemment, exercees de fagon conjointe 
10 ou non. 

Ces manoeuvres sont rendues possibles par le r alent is semen t de 
la chute, du au stabilisateur de verticalite 34, dont les 
gyrostats couples 40 sont en precession libre. 

15 

Si le conducteur decide de stationner son vehicule, il telecom- 
mande la descente des bequilles 38 et peut alors ouvrir I'une des 
portes 24 et 26 et descendre de son vehicule. Pour quitter le 
stationnement, le conducteur effectue les manoeuvres inverses. 

20 

Le second mode de realisation de l 1 invention, appele "mode 
manuel", differe du premier mode de realisation de 1* invention 
par le fait que l f on prevoit une liaison mecanique debrayable 62 
entre le guidon 18 du cycle motorise et I'arbre de precession 64 
25 d'un des gyrostats couples 40 (figure 4). 

La liaison mecanique 62 peut etre assuree par des moyens 
classiques, par exemple par une tringlerie, une bielle, une 
manivelle, tin cable sous gaine, etc. 

30 

La liaison mecanique 62 agit sur I'arbre 64 par 1 f intermediaire 
d'un embrayage 66 qui, dans l f exemple, est du type a dents de 
loup. 

35 Le dispositif correspondent au mode manuel est # par ailleurs, 
absolument identique au dispositif correspondant au mode 
statique. En particulier, il comporte aussi un frein hydraulique 
52. 
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Avant 1' arret du cycle, le conducteur d^braye le frein hydrauli- 
gue 52 et embraye la liaison mecanique 62 entre le guidon 18 et 
les gyrostats 40 , ce qui lui permet de maintenir l'equilibre du 
cycle au moyen du guidon agissant sur la precession des gyros- 
5 tats* 

Pour circuler, s'arrSter, stationner, descendre du cycle 
motorise, quitter le stationnement, le conducteur opere de la 
meme maniere que pour le mode statique, sauf pour le maintien de 
10 la verticalite qui s f effectue par la manoeuvre du guidon. 

On se refere maintenant a la figure 5 pour decrire le stabilisa- 
teur de verticalite 34 dans le cas du troisieme mode de realisa- 
tion de l f invention appele "mode assiste" et du quatrieme mode 
15 de realisation de 1' invention appele "mode automat ique " . 

Dans ces deux modes de realisation, le stabilisateur 34 comprend 
en outre un moteur electrique reversible 68 agissant sur l'arbre 
de precession 64 de l'un des deux gyrostats 40. Cette action 

20 s'effectue par 1 9 intermediaire d'une demultiplication comprenant 
une courroie sans fin 70 s'enroulant autour d'une poulie de 
faible diametre 72 calee sur l'arbre de sortie 74 du moteur 68 
et d'une poulie de plus grand diametre 76 disposee coaxialement 
k l'arbre de sortie 64 et reliee a ce dernier par 1 1 intermediaire 

25 d'un embrayage 78. 

Dans le cas du mode assiste (figure 6), le dispositif de 
1" invention comprend un calculateur analogique electronique 80 
alimente sur le reseau de bord du cycle motorise et recevant a 
30 son entree un signal de mesure electrique provenant d'un appareil 
82 fournissant une mesure analogique de 1' angle du guidon 18. 

Le calculateur 80 extrait les derivees premiere et seconde du 
signal qu'il regoit pour fournir ainsi trois signaux qu'il 
35 proportionne, additionne et amplifie en puissance pour fournir 
un signal de pilotage qui est applique au moteur electrique 68. 
Ce dernier agit alors sur la precession des gyrostats. 



2678230 

16 

L'appareil de mesure analogigue 82 peut §tre constitue par un 
potentiom&tre fournissant le signal de mesure applique a 1* entree 
du calculateur. Ce potent iometre a des extremites connectees aux 
poles de 1 ' alimentation du calculateur et un curseur fournissant 
5 une tension variable comprise entre ces pdles, quand son axe est 
attele a l'axe du guidon 18. 

En variante, l'appareil de mesure 82 est constitue par un moyen 
electromecanique fournissant le signal de mesure a l"entr6e du 
10 calculateur 80. Ce moyen electromecanique peut etre constitue, 
par exemple, d'une dynamo tachymetrique ou d'un moyen opto- 
electronique analogue a ceux employes dans les compas gyroscopi- 
ques, et possedant un axe attele a 1'axe du guidon 18. 

15 Avant l f arret, le conducteur debraye le frein hydraulique 52 et 
embraye l'arbre demultiplie du moteur 68 sur l'arbre 64 en 
agissant sur l'embrayage 78. Pour redresser un desequilibre du 
cycle, il agit sur le guidon 18 dont le deplacement angulaire 
fournit une mesure electrique analogique a 1' entree du calcula- 

20 teur 80, lequel en extrait une mesure electrique de la vitesse 
angulaire et de 1 1 acceleration angulaire. Les signaux ainsi 
obtenus sont alors convenablement proportionnes , additionnes, 
amplifies et appliques au moteur 18. Ainsi, le mouvement du 
guidon 18 provoque un couple redresseur applique aux gyrostats 

25 40, sans que le conducteur ait d f efforts notables a exercer. 

Pour circuler, s'arrSter, stationner, descendre du cycle 
motor ise, quitter le stationnement, le conducteur opere comme 
dans le mode manuel. 

30 

Dans le cas du quatrieme mode de realisation de 1' invention, 
appele "mode automatique" , le dispositif du mode assiste est 
conserve, a l f exception de l f appareil de mesure analogique 82 de 
1' angle du guidon. 

35 

Cet appareil est remplace par un appareil 84 qui mesure 1' angle 
de chute du cycle mo tor ise (figure 7). 
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Dans une forme de realisation preferee de 1' invention (figure 8), 
l'appareil 84 est constitue par un ensemble de deux petits 
gyroscopes 86 couples, & un degre de liberte, similaires aux 
gyrostats 40 du stabilisateur 34. Les deux gyroscopes 86 sont 
5 couples symetriquement par des engrenages 88 pour pouvoir pivoter 
en sens opposes autour de leurs axes de precession respectifs 90. 
La precession des gyroscopes 86 est mesuree, sans la perturber f 
par des moyens opto-electroniques ou electromagnet iques 92, tels 
que ceux habituellement utilises dans les gyro-compas de 
10 navigation maritime ou aeronaut ique ♦ Le signal de mesure fourni 
par les moyens 92 est applique au calculateur analogique 80, 
lequel est couple au moteur 68. 

Dans le cas du mode automatique, le desequilibre du cycle 
15 motorise donne naissance a une precession des gyroscopes de 
mesure 86 fournissant ainsi un signal de mesure. Le signal 
mesurant 1' angle de precession des gyroscopes est traite par le 
calculateur 80 qui en ex trait une mesure de la vitesse angulaire 
et une mesure de 1 1 acceleration angulaire. Ces grandeurs 
20 convenablement proportionnees foment un signal de pilotage dont 
l f algorithme est regie pour ramener le vehicule a l'equilibre, 
sans brutalites. 

Pour circuler, s'arreter, stationner, descendre du cycle 
25 motorise, quitter le stationnement, le conducteur procede comme 
en mode assiste, mais n'a plus a maintenir la verticalite du 
cycle a 1' arret. 

On obtient ainsi une stabilisation automatique du cycle motorise 
30 sans aucune intervention de son conducteur, ce qui lui permet de 
conduire son cycle dans les memes conditions qu'une automobile 
a conduite interieure. 

Comme montre a la figure 9, le frein hydraulique 52 comprend un 
35 carter cylindrique etanche 54 muni de brides 94 pour sa fixation 
sur le chassis 12 du cycle motorise. Le frein hydraulique 52 
comprend en outre un empilement de rondel les planes 96, espacees 
regulierement les unes des autres et solidaires du carter. 11 
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comprend en outre un rotor constitue par un empilement de 
rondelles planes espacees 98, de diametre inferieur au diametre 
interne du carter, et imbriquees sans les toucher entre les 
rondelles 96 du stator. Les rondelles 98 sont fixees en leur 
5 centre sur l'arbre 56 du frein hydraulique. 

Le frein hydraulique comprend en outre deux joints etanches 100 
a faible frottement traverses par l'arbre 56. Une huile a 
viscosite elevee remplit les espaces libres du carter, compris 
10 entre les rondelles 96 et les rondelles 98. 

On se refere ma in tenant a la figure 10 pour decrire le schema 
electronique du calculateur analogique 80 utilise dans le mode 
assiste et dans le mode automatique (figures 6 et 7). 

15 

Le calculateur analogique electronique 80 qui alimente le moteur 
electrique 68 comprend une entree 102 recevant un signal de 
mesure electrique constitue par une tension continue variable 
entre le pole positif et le pole negatif du reseau de bord du 
20 cycle motorise. 

Ce signal est recopi& par un amp 1 if icateur operationnel 104 et 
applique a trois voies de traitement VI, V2 et V3. 

25 Dans la voie VI, le signal est recopie par un amplif icateur 
operationnel 106 regie en amplitude par un potentiometre 108 et 
repete a basse impedance par tin amplif icateur operationnel 110. 

Dans la voie V2, le signal est derive algebriquement par un 
30 filtre Fl constitue par un condensateur 112 et une resistance 
114. Le signal resultant representant la derivee premiere du 
signal de mesure est amplif ie par un amplif icateur operationnel 
116 regie par un potentiometre 118 et repete par un amplif icateur 
operationnel 120. 

35 

Dans la voie V3, le signal de sortie de 1 ' amplif icateur opera- 
tionnel 116 est derive algebriquement par un filtre F2 constitue 
par un condensateur 122 et une resistance 124. Le signal 
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resultant , repr&sentant la derivee seconde du signal de mesure, 
est amplifie par un amplif icateur op6rationnel 126, regie par un 
potentiometre 128 et repete par un amplif icateur operation- 
nel 130. 

5 

Le calculateur 80 comprend en outre deux resistances egales 132 
et 134 reliees respectivement au pole + 136 et au pole - 138 du 
reseau de bord du cycle motorise, habituellement de 12 Volts. Les 
resistances 132 et 134 ont un point milieu 140 qui constitue 
10 ega lenient le point milieu de tous les amplif icateur s operation- 
nels precites. 

Un point milieu a jus table est constitue par un potentiometre 142 
et par des resistances egales 144 et 146. Le signal ainsi obtenu 
15 est filtre par une resistance 148 et par un condensateur 150 , 
puis repete a basse impedance par un amplif icateur 152 , regie par 
un potentiometre 154 et f inalement amplifie a basse impedance par 
un amplif icateur operationnel 156. 

20 La some des signaux issus des trois voies et du point milieu 
ajustable est effectuee en un point 158 par des resistances 160 , 
162, 164 et 166 connectees respectivement aux sorties des 
amplif icateurs operationnels 110 , 120, 130 et 156. Un potentiome- 
tre de reglage 168 est connecte d'une part a 1* en tree directe 

25 d'un amplif icateur operationnel 170 et a 1' entree inverse d*un 
amplif icateur operationnel 172. II en resulte deux signaux 
symetriques qui sont respectivement recopies a basse impedance 
par des amplif icateurs operationnels 174 et 176. 

30 Le calculateur 80 comprend en outre un couple de transistors 178 
et 180 et un autre couple de transistors 182 et 184. Quand les 
bases des transistors 178 et 180 sont positives et que les bases 
des transistors 182 et 184 sont negatives, les balais 186 et 188 
du moteur 68 sont respectivement positif et negatif , si bien que 

35 le moteur toume dans un sens. Si la polarity des bases des 
transistors est inversee, le moteur tourne en sens inverse. 
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Ainsi, le calculateur electronique analogique represente a la 
figure 10 assure la reversibility et la variation progressive du 
couple moteur en fonction du signal d* entree 102. 

5 On se refere main tenant aux figures 11 et 12 pour deer ire plus 
particulierement la structure des bequilles motorisees et 
telecommandees 38 equip ant le cycle represente aux figures 1 et 
2. 

10 Chacune des bequilles 38 comprend un support 190 fixe sous le 
plancher 192 du cycle 10 et muni d'une chape 194. Cette derniere 
est traversee par un arbre 196 qui s'etend horizontalement et 
perpendiculairement au plan de symetrie du vehicule. Sur 1' arbre 
196 est calee l f une des extr&nitfes d'une manivelle 198 en forme 

15 de fourche, dont I 1 autre extremite sert de support a I 1 axe 200 
d'une roulette 202. En variante, cette seconde extremite de la 
manivelle 198 pourrait supporter un patin. 

La mise en place ou 1 ' escamotage de chacune des roulettes est 
20 assure par un moteur electrique 204 solidaire d'une plaque 
support 206 disposee sous le plancher 192. 

La position de repos de la plaque 206 est definie par un 
dispositif reglable comprenant : un ressort 210 entre le support 
25 190 et la plaque 206 , et un ressort 212 entre la plaque 206 et 
une rondelle 214 dont la position est reglable au moyen d'un axe 
filete 208 fixe dans le support 190 et d'un ecrou bloque par un 
contre ecrou 216. Une double butee 226 limite la course de la 
plaque 206. 

30 

Un interrupteur "a tirer" 218 permet de couper 1' alimentation du 
moteur a la descente, des que la bequille s'appuie sur le sol ce 
qui a pour effet de comprimer le ressort 212 et de tirer sur 
1 1 interrupteur 218. 

35 

Un interrupteur "a pousser" 228 permet de couper 1' alimentation 
du moteur a la remontee des que la bequille s'appuie sur le 
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chassis du scooter ce qui a pour effet de comprimer le ressort 
210 et de pousser sur 1 ' interrupteur 228. 

Sur l'arbre de sortie du moteur 204 est calee une vis sans fin 
5 222 qui coopere avec un pignon dente 224 cale sur l'axe 196 , de 
maniere k former un r^ducteur a vis sans fin. 

Le moteur est telecommande au moyen d'une commande 230, qui peut 
etre une pedale ou un bouton, pour agir soit sur la descente des 
10 bequilles, soit sur leur remontee. 

En actionnant la commande 230, le moteur 204 assure d'abord la 
descente. de la bequille jusqu'a ce que la roulette d'extremite 
202 vienne toucher le sol et interrompre automatiquement le 
15 fonctionnement du moteur gr&ce a 1 1 interrupteur limiteur de 
course a la descente. 

Pour la remontee, le conducteur actionne a nouveau la commande 
230, ce qui provoque 1 ' entralnement en rotation du moteur dans 
20 1* autre sens et la remontee de la roulette jusqu'a ce que 
1 1 interrupteur limiteur de course a la remontee stoppe le moteur. 

Ainsi, conformement a I 1 invention, les deux bequilles se mettent 
en place quand le cycle est encore stabilise, et cela quels que 
25 soient les denivellements du sol, tels que nid de poule, 
caniveau, trottoir. 



30 



Le dispositif de 1' invention s' applique a tout type de cycle 
motorise h deux roues, et en particulier aux scooters car ils 
procurent deja un plancher pour le conducteur. 
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1. - Dispositif pour proteger des intemperies le conducteur d*un 
5 cycle motorise du genre scooter ou motocyclette, par une 

carrosserie close, caracterise en ce qu'il comprend : 

- un stabilisateur de verticalite (34) fixe au chassis (12) du 
cycle motorise (10) et comprenant deux gyrostats (40) a un degre 

10 de liberte, couples par engrenages et dont les axes de precession 
(XX) sont verticaux guand le cycle est en equilibre sur un sol 
horizontal ; 

- un frein hydraulique (52) a fluide visqueux comprenant un 
15 carter (54) fixe au chassis (12) du cycle motorise et un arbre 

freine (56) , attelable par un embrayage (58) a 1' arbre de 
precession (60) de I'un des gyrostats (40) du stabilisateur de 
verticalite (34); 

20 - une paire de bequilles (38) dont chacune est mue par un moteur 
electrique (204) demultiplie par un reducteur a vis (222,224) et 
comportant un limiteur de couple (226) par coupure de l f alimenta- 
tion du moteur a I'appui de la bequille sur le sol; et 

25 - une carrosserie close (20) etanche a la pluie et au vent 
faisant corps avec le cycle motorise (10) et logeant le stabili- 
sateur de verticalite (34). 

2. - Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce que 
30 les gyrostats (40) possedent des volants respectifs (44) 

entraines en sens inverses l'un de l f autre a des vitesses elevees 
approximativement synchrones par des moteurs electriques (46) 
alimentes sur le reseau de bord du cycle. 

35 3.- Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce qu f il 
comprend des moyens d f action sur le stabilisateur de verticalite 
(34) et employes pendant les arrets du cycle motorise (10), ces 
moyens d' action comprenant le deplacement du centre de gravite 
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du cycle motorise et de son conducteur (22) par deux manoeuvres 
conjuguees ou non, qui sont le deplacement lateral du corps du 
conducteur et la manoeuvre du guidon (18) du cycle. 

5 4.- Dispositif selon la revendication 1, caract6ris6 en ce qu'il 
comprend des moyens d' action sur le stabilisateur de verticalite 
(34) r employes durant les arrets du cycle motorise (10) , ces 
moyens comprenant une action sur la precession des gyrostats (40) 
au moyen d'une liaison mecanique debrayable (62,66) entre le 
10 guidon (18) du cycle motorise (10) et 1'arbre de precession (64) 
d'un des gyrostats couples. 

5. - Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce qu'il 
comprend des moyens d' action sur le stabilisateur de verticalite 

15 (34), employes durant les arrets du cycle motorise, ces moyens 
d 1 action comprenant une action exercee sur la precession des 
gyrostats (40) au moyen d'un moteur electrique reversible (68) 
agissant sur I'arbre de precession (64) d'un des gyrostats (40) 
par 1 ' intermediaire d'une demultiplication (70,72,76) et d'un 

20 embrayage (78). 

6. - Dispositif selon la revendication 5, caracterise en ce qu'il 
comprend un calculateur analogique electronique (80) alimente sur 
le reseau de bord du cycle motorise, lequel calculateur regoit 

25 a 1' entree un signal de mesure electrique, en extrait les 
derivees premiere et seconde pour fournir deux autres signaux 
electriques, additionne et amplifie en puissance les trois 
signaux obtenus pour en former un signal de pilotage applique au 
moteur electrique (68) agissant sur la precession des gyrostats 

30 (40). 

7. - Dispositif selon la revendication 6, caracterise en ce que 
le signal de mesure applique a 1'entrSe du calculateur analogique 
electronique (80) est fourni par un potent iometre (92) dont les 

35 extremites sont connectees aux poles de 1' alimentation du 
calculateur (80) et dont le curseur fourni t une tension variable 
comprise entre ces poles quand son axe est attele a l'axe du 
guidon (18) du cycle motorise. 
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8. - Dispositif selon la revendication 6, caracteris6 en ce que 
le signal de mesure applique a 1 ' entree du calculateur analogique 
electronique (80) est fourni par un moyen electromecanique (92) , 
tel qu'une dynamo tachymetrique ou un moyen opto-electronique 

5 possedant un axe attele a l'axe du guidon (18) du cycle motorist 
(10). 

9. - Dispositif selon la revendication 6, caracterise en ce que 
le signal fourni a 1* entree du calculateur electronique analogi- 

10 que (80) mesure 1* angle de chute du cycle motor ise (10) au moyen 
de deux pet its gyrostats (86) a un degre de liberte, couples par 
engrenage (88), dont les axes de precession (90) sont paralleles 
et symetriques par rapport au plan de symetrie du vehicule et 
verticaux quand le vehicule est en equilibre sur un sol horizon- 
tal, ces gyroscopes ayant des voleuits mus en sens inverses par 
des moteurs electriques transmettant leur angle de precession au 
calculateur electronique analogique (80) par une transmission 
(92) du type electronique ou opto-electronique • 

10. - Cycle motorise equipe d*un dispositif selon l f une des 
revendications 1 a 9. 
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